


Естественные науки 


В ур. (10) а х принимает максимальное значение 
при /3|=0 и является монотонно убывающей функ- 

т 

цией от следовательно, области, распола- 

8=1 

гающиеся левее, будут иметь меньшее значение 

т 

^Ѳ ? . Для того, чтобы обеспечить доминирующее 

8=1 

расположение корней, далее будем рассматривать 
такой набор коэффициентов (3), при котором 


іп 5Х ( та бл. 1, 2). Область, соответ- 


с- 


твующую данному интервалу значении 


обозначим 5„. Уравнение прямой с і , параллельной 
мнимой оси, левее которой всегда располагается 5 0 , 
определяется из выражения: 


тервальной системы с найденными настройка- 
ми. В случае выхода областей за заданные гра- 
ницы следует увеличить число настраиваемых 
коэффициентов. 


6. Пример 

Пусть для объекта с передаточной функцией 


К (р) = 


1 

( Р + Т х )(р + Т 2 )(р + Т 3 ) 


( 12 ) 


необходимо выбрать параметры регулятора 


Р р (р) = 


к 2 р 2 + к 2 р + к х 


На основании (12) и (13) получим характери- 
стическое уравнение системы 

р 4 + а 2 р 3 + ( Ь 2 + к 2 )р 2 + (Ъ х + к 2 )р + к х = О, 


'"'Лк й ' 

тах ѴѲ =-+т- агс(§ — . (11) 

V 8=і ) 2 \(/ -а 2 ) 

Если при изменении интервальных параметров 
области локализации свободных полюсов будут на- 
ходиться в области 5,„ то наибольшая колебатель- 
ность области локализации назначаемых домини- 
рующих полюсов будет определяться выбранным 
набором коэффициентов. 

5. Методика размещения полюсов 

На основании проведенных исследований раз- 
работана следующая методика размещения полю- 
сов линейной интервальной динамической систе- 
мы в заданном секторе. 

1. Задаются желаемые координаты доминирую- 
щих полюсов ЛИДС, определяющие ее макси- 
мальную колебательность, соответствующую Ѳ 0 . 

т 

2. Из табл. 1 , 2 выбирается интервал значений ^ Ѳ , 

8=1 

(соответствующий Ѳ 0 и координатам домини- 
рующих полюсов и степени полинома) и соответ- 
ствующий набор пределов коэффициентов поли- 
нома К ь . Если требуется найти набор пределов ко- 
эффициентов при другом Ѳ 0 или при интерваль- 
ном полиноме более высокого порядка, то следу- 
ет воспользоваться выражениями (4) и (9). 

3. На основании (11) определяется уравнение пря- 
мой с і , левее которой гарантированно распола- 
гается 5 0 . 

4. Полином (3) приводится к виду 

^Гк і А і (р) + В(р) = (). 

і = 1 

5. Согласно методике [3] определяются настраи- 
ваемые параметры, обеспечивающие желаемое 
расположение корней полинома К ь . 

6. Проверяется расположение областей локализа- 
ции доминирующих и свободных полюсов ни- 


где а 2 =Ъ 2 +к ь а 1 =Ь ] +к 2 , а 0 =к ь й 3 =[17;20], 6 2 =[192;200], 
Ъ { = 1024. 

Требуется обеспечить расположение областей 
локализации двух доминирующих полюсов в сек- 
торе Ѳ 0 = ±^-тг, а свободные полюсы расположить 

в соответствии с принципом доминирования. 

Пусть доминирующие полюса располагаются в 
точках Я,=-1+/1 и А 2 =—і— у! . Из табл. 2 выберем 
пределы коэффициентов полинома, соответствую- 
щих области 5 0 и сектору Ѳ 0 =±^я :а 0 а 1 а 2 а 3 а 4 , 

й 4 =1, й,=20, й 2 =200+^з, й[=1024+^ 2 . Из выражения 
(11) найдем прямую сІ=— 3,4. Для того, чтобы коле- 
бательность области локализации доминирующих 
полюсов определял только один набор коэффици- 
ентов, требуется, чтобы область расположения сво- 
бодных полюсов лежала левее (1. С учетом принци- 
па доминирования зададим границу свободных по- 
люсов Д/Д)=-7, -со</Ксо. 

В соответствии с методикой [3], варьируемые 
параметры регулятора разделены на свободный к { и 
зависимые к г и к 2 . После формирования необходи- 
мых матриц и векторов проведено Д-разбиение по 
к х и построена область, соответствующая желаемо- 
му расположению свободных полюсов. При ^=190 
получены значения зависимых параметров 
к 2 =- 798 и /: 3 =-67. На рис. 2, 3 представлены обла- 
сти локализации полюсов ЛИДС, соответствую- 
щие найденным настройкам регулятора. 
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Рис. 2. Области локализации доминирующего и свободного 


полюсов 
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Рис. 3 . Область локализации доминирующего полюса 

Расположение полученных областей локализации 
полюсов интервальной системы при найденных зна- 
чениях варьируемых параметрах регулятора полно- 
стью удовлетворяют предъявленным требованиям. 
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Заключение 

Предложенный подход дает достаточно про- 
стую процедуру размещения областей локализации 
доминирующих полюсов интервальной системы с 
гарантированной максимальной колебательно- 
стью. Разработанная методика позволяет разме- 
щать ее свободные полюса в соответствии с прин- 
ципом доминирования с учетом выполнения фазо- 
вых соотношений метода корневого годографа. 
Возможность выделения из семейства только одно- 
го полинома, гарантирующего желаемую динамику 
интервальной системы, позволяет применять к та- 
ким системам различные методы, разработанные 
для стационарных систем. 
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